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VS PSP VV PS
Elektronik und Systemtechnik 2 12FP
Grundlagen der Schaltungstechnik 01 PL2 4
Regelungs- und Systemtechnik 1 022 PL 5
Synthese digitaler Schaltungen 012 PL 90min 3
Angewandte Funktionsgruppen 10FP
Mess- und Sensortechnik 11 PL2 5
Elektronische Funktionsgruppen/
Leistungsstellglieder
1 PL 90min2 0 5
Systemanalyse 9FP
Mehrkörperdynamik 01 PL2 4
Regelungs- und Systemtechnik 2 01 PL 90min1 3
Simulation heterogener Systeme 1 1 PL 90min1 0 2
Elektromechanische Systeme 8FP
Elektrische Motoren und Aktoren 11 PL2 5
Mikrotechnologie 0 PL 90min2 0 3
Entwurf 6FP
Ergonomie 1 PL 90min2 0 4
Qualitätssicherung 0 PL 90min2 0 2
Funktionskomponenten 9FP
Technische Optik 1 und Lichttechnik 1 022 PL 90min 5
Grundlagen der Biomechatronik 00 PL 30min2 2
Fluidmechanik 1 PL 30min1 0 2
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für
berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Aufbauend auf dem Grundwissen aus dem Modul Elektrotechnik werden die notwendigen Grundlagen auf dem
Gebiet der Elektronik und Systemtechnik gelegt und in zunehmendem Maße spezifisches Fach- und
Methodenwissen für die ingenieurwissenschaftliche Anwendung vermittelt. Die Studierenden - können durch ihr
Wissen auf dem Gebiet der Signaltheorie und linearer Systeme selbstständig und sicher komplexe Strukturen
unter systemtheoretischen Gesichtspunkten analysieren und - alternative Lösungen nach ihren Vor- und
Nachteilen für das Gesamtsystem eigenständig bewerten und so die objektiv beste Lösung auffinden. Den
Studierenden wird vorwiegend Fach-, System- und Methodenkompetenz vermittelt. Sozialkompetenz eignen sich
die Studierenden im Rahmen des Interdisziplinären Grundlagenpraktikums an, in dem die Kenntnisse und
Fertigkeiten aus dem Modul Elektronik und Systemtechnik weiter vertieft werden.
Modulnummer:
Prof. Dr. Ralf Sommer
Modul:
Modulverantwortlich:
Elektronik und Systemtechnik 2
6982
Lernergebnisse
Vorraussetzungen für die Teilnahme
Fachprüfung/Modulprüfung generiertModulabschluss:
Detailangaben zum Abschluss
Seite 3 von 33
Elektronik und Systemtechnik 2
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -


















1.FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS
Medienformen
Vorlesung mit Tafelbild, Powerpoint-Folien (Präsentation)
Verfahren und mathematische Grundlagen der Netzwerktheorie zur Berechnung elektrischer Schaltungen (Zeit-,
Frequenzbereich, Stabilität, Netzwerkelemente einschließlich Nulloren, Superknoten- und
Supermaschenanalyse, insbesondere mit gesteuerten Quellen), Ideale Operationsverstärker & Schaltungen mit
Operationsverstärkern, Transistorgrundschaltungen (Kennlinien, DC-Modelle, Einstellung des Arbeitspunktes,
Bipolar, MOS, Kleinsignal-Ersatzschaltungen für Transistoren), Mehrstufige Verstärker (Kettenschaltung von
Verstärkerstufen), Grundschaltungen der integrierten Schaltungstechnik (Differenzstufen, Stromspiegel, reale
Operationsverstärker), Rechnergestützte Analyse mit PSpice und symbolischer Analyse (Analog Insydes),





Die Studierenden kennen die wichtigsten elektronischen Bauelemente und ihre Grundschaltungen sowie die
dazugehörigen Beschreibungsmittel. Sie kennen die IC-Schaltkreisfamilien und ihre Eigenschaften. Die
Studierenden verstehen die schaltungstechnischen Grundprinzipien, insbesondere Stabilisierung, Rückkopplung
und Superposition und können sie anwenden. Die Studierenden kennen die wichtigsten Kompositionsprinzipien
der Schaltungstechnik. Sie sind in der Lage, die Funktion zusammengesetzter Transistorschaltungen zu
verstehen und anhand von Schaltungssimulationen zu bewerten. Die funktionale Analyse ist als Methode zum
Erschließen der Funktion von Transistorschaltungen anwendbar. Die Studierenden sind in der Lage, wechsel-
und gleichstromgekoppelte Schaltungen topologisch zu synthetisieren und für relevante Anwendungsfälle zu
dimensionieren.
Literatur
Hering/Bressler/Gutekunst: Elektronik für Ingenieure. Springer, Berlin 2005
Tietze/Schenk: Halbleiterschaltungstechnik. Springer-Verlag 2002
Justus: Berechnung linearer und nichtlinearer Netzwerke mit PSpice-Beispielen. Hanser Fachbuchverlag 1994
Köstner/Möschwitzer: Elektronische Schaltungen. Fachbuchverlag Leipzig 1993
Seifart: Analoge Schaltungen. Verlag Technik 2003
Seifart: Digitale Schaltungen. Verlag Technik 1998
4Leistungspunkte: Workload (h):120 86Anteil Selbststudium (h): SWS:3.0
Pflichtfach
Fakultät für Elektrotechnik und Informationstechnik
Pflichtkennz.:
2144Fachgebiet:
Art der Notengebung: Gestufte Noten
Detailangaben zum Abschluss
verwendet in folgenden Studiengängen:
Bachelor Biomedizinische Technik 2008
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Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
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Bachelor Technische Kybernetik und Systemtheorie 2010
Bachelor Technische Physik 2008
Master Mathematik und Wirtschaftsmathematik 2008
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2009 Vertiefung ET
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2010 Vertiefung ET
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2011 Vertiefung ET
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Elektronik und Systemtechnik 2
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Modul:
Regelungs- und Systemtechnik 1
ACHTUNG: Fach bzw. Modul wird nicht mehr angeboten!
SommersemesterTurnus:














1.FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS
Medienformen
Die Konzepte werden während der Vorlesung an der Tafel entwickelt. Über Beamer steht ergänzend das Skript
mit Beispielen und Zusammenfassungen zur Verfügung. Zur Veranschaulichung werden numerische
Simulationen gezeigt. Das Skript kann im Copyshop erworben oder im PDF-Format frei herunter geladen
werden. Auf der Vorlesungs-Webseite finden sich weiterhin aktuelle Informationen, Übungsaufgaben und
Unterlagen zur Prüfungsvorbereitung.
Ganz gleich, ob es sich um die Dynamik eines Fahrzeugs oder eines Mikrosystems, um thermische oder
elektrische Prozesse handelt: Dies alles sind dynamische (d.h. zeitveränderliche) Systeme, die in einheitlicher
Weise beschrieben werden können. Im ersten Teil der Vorlesung (Kapitel 1-4) wird diese Beschreibung
dynamischer Systeme modular im Blockschaltbild, durch Differenzialgleichungen im Zeitbereich und durch die
Übertragungsfunktion im Bildbereich eingeführt. Der Frequenzgang kann sowohl auf theoretischem als auch auf
experimentellem  Weg zur Systembeschreibung gewonnen werden und wird mit seinen grafischen Darstellungen
(Ortskurve und Bode-Diagramm) eingeführt.
Im zweiten Teil können nun Systemeigenschaften analysiert werden (Kapitel 5): Mit welcher Dynamik reagiert
ein System? Schwingt es dabei, und ist es überhaupt stabil?  
Schließlich werden im letzten Teil der Vorlesung Methoden entwickelt, welche die Dynamik eines Systems
gezielt verbessern. Dieser Eingriff wird als Regelung bezeichnet. In Kapitel 6  wird der Standardregelkreis
eingeführt und zugehörige Reglerentwurfsverfahren entwickelt. Diese Struktur wird in Kapitel 7 erweitert. Kapitel
8 zeigt kurz auf, wie ein so entworfener Regler realisiert oder implementiert werden kann. 
Gliederung:
    1.  Beschreibung kontinuierlicher Systeme durch das Blockschaltbild
    2.  Beschreibung in Zeitbereich
    3.  Beschreibung im Bildbereich
    4.  Beschreibung durch den Frequenzgang
    5.  Systemeigenschaften
    6.  Regelung
    7.  Erweiterung der Reglerstruktur
    8.  Realisierung von Regelungen
Inhalt
Vorkenntnisse
Vorausgesetzt wird der erfolgreiche Abschluss folgender Fächer:   
    •  Mathematik 1 und 2
    •  Physik 1 und 2
    •  Elektrotechnik  1
Lernergebnisse / Kompetenzen
Die Studierenden können lineare, zeitinvariante dynamische Systeme im Blockschaltbild sowie im Zeit- und
Bildbereich beschreiben und die Darstellungen ineinander überführen. Sie können deren Systemeigenschaften
wie z.B. die Stabilität analysieren. Sie kennen mehrere Verfahren zur Reglersynthese für Eingrößensysteme mit
ihren jeweiligen Voraussetzungen und können für diese Systeme einen geeigneten Regler entwerfen. Zur
Verbesserung des Führungs- und Störverhaltens können sie weiterhin Kaskadenregler, Vorsteuerung und
Störkompensation realisieren.  
5Leistungspunkte: Workload (h):150 105Anteil Selbststudium (h): SWS:4.0
Pflichtfach
Fakultät für Informatik und Automatisierung
Pflichtkennz.:
2211Fachgebiet:
Art der Notengebung: Gestufte Noten
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Literatur
    •  Föllinger, O.: Regelungstechnik, 11. Auflage, Hüthig, 2012.
    •  Lunze, J.: Regelungstechnik 1 – Systemtheorietische Grundlagen, Analyse und Entwurf einschleifiger
Regelungen, Springer, 8. Auflage, 2010
    •  Lunze, J.: Automatisierungstechnik – Methoden für die Überwachung und Steuerung kontinuierlicher und
ereignisdiskreter Systeme, Springer, 2. Auflage, 2008.
    •  Nise, N. S.: Control Systems Engineering, Wiley Text Books; 6th edition, 2011
Detailangaben zum Abschluss
verwendet in folgenden Studiengängen:
Bachelor Biomedizinische Technik 2008





Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Elektrotechnik 2008
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
Bachelor Technische Kybernetik und Systemtheorie 2010
Bachelor Wirtschaftsingenieurwesen 2011 Vertiefung ET
Bachelor Wirtschaftsingenieurwesen 2011 Vertiefung MB
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Elektronik und Systemtechnik 2
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
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Medienformen
Tafel, Folien, Powerpoint-Folien, Arbeitsblätter
Synthese und Analyse digitaler Schaltungen - Grundlagen: Boolesche Algebra, Kombinatorische Schaltungen,
Binary Decision Diagram, Digitale Automaten; Rolle der Mikroelektronik in der produktherstellenden Industrie,
Entwurfsstrategien für mikroelektronische Schaltungen und Systeme, Demonstration des Entwurfs einer





Die Studierenden sind in der Lage, die zu entwerfende oder zu analysierende digitale Schaltung geeignet zu
beschreiben. Die Synthese erfolgt automatenbasiert bis zum logischen Gatterniveau.
Literatur
Leonhardt: Grundlagen der Digitaltechnik, Hanser Fachbuchverlag 1984
Seifart: Digitale Schaltungen. Verlag Technik 1998
Zander: Logischer Entwurf binärer Systeme.Verlag Technik 1989
Köstner/Möschwitzer: Elektronische Schaltungen.Fachbuchverlag Leipzig 1993
Scarbata: Synthese und Analyse Digitaler Schaltungen, 2. Auflage, Oldenbourg 2001
Tietze/Schenck: Halbleiter-Schaltungstechnik, Springer, Berlin 2002
3Leistungspunkte: Workload (h):90 56Anteil Selbststudium (h): SWS:3.0
Pflichtfach
Fakultät für Elektrotechnik und Informationstechnik
Pflichtkennz.:
2144Fachgebiet:
Art der Notengebung: Gestufte Noten
Detailangaben zum Abschluss
verwendet in folgenden Studiengängen:
Bachelor Biomedizinische Technik 2008
Bachelor Biomedizinische Technik 2013
Bachelor Biomedizinische Technik 2014
Bachelor Elektrotechnik und Informationstechnik 2008
Bachelor Mathematik 2009
Bachelor Medientechnologie 2008
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Elektrotechnik 2008
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2009 Vertiefung ET
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2010 Vertiefung ET
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2011 Vertiefung ET
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Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für
berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Die Studieren kennen physikalische Prinzipien und elektronische Baugruppen zur Messsignalaufnahme sowie
zum Stellen gesteuerter Leistung. Sie können die Schaltungen analysieren und den Anwendungen in Sensorik
und Aktorik anpassen.
Modulnummer:






Vorraussetzungen für die Teilnahme
Fachprüfung/Modulprüfung generiertModulabschluss:
Detailangaben zum Abschluss
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Angewandte Funktionsgruppen
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Modul:
Mess- und Sensortechnik
ACHTUNG: Fach bzw. Modul wird nicht mehr angeboten!
WintersemesterTurnus:
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Medienformen
Nutzung der Möglichkeiten von Beamer/Laptop/PC mit Präsentationssoftware. Für die Studierenden werden
Lehrmaterialien bereitgestellt. Sie bestehen aus Arbeitsblättern mit Erläuterungen und Definitionen sowie
Skizzen der Messprinzipien und –geräte, deren Inhalt mit der Präsentation identisch ist. Tafel und Kreide.
Seminaraufgaben http://www.tu-ilmenau.de/pms/studium/lehrveranstaltungen/
und Praktikumsanleitungen http://www.tu-ilmenau.de/pms/studium/lehrveranstaltungen/praktika/
können von der Homepage des Instituts PMS http://www.tu-ilmenau.de/pms/
bezogen werden.
Grundlagen der Messtechnik GMT:
Gesetzliche Grundlagen der Metrologie, Messabweichungen, Messunsicherheit, Messergebnis;








Auswahl von 3 aus 10 Versuchen des Praktikums Mess- und Sensortechnik (MST): Digitale Längenmessung,
Digitale Winkelmessung, Induktive und inkrementelle Längenmessung, Temperaturmesstechnik,
Durchflussmesstechnik, Kraftmess- und Wägetechnik, Interferometrische Längenmessung /




Abgeschlossenes gemeinsames ingenieurwissenschaftliches Grundstudium (GIG)
Lernergebnisse / Kompetenzen
Die Studierenden können sich in der metrologischen Begriffswelt bewegen und kennen die mit der Metrologie
verbundenen wirtschaftlichen bzw. gesellschaftlichen Wechselwirkungen. Die Studierenden überblicken die
Messverfahren zur Messung nichtelektrischer Größen hinsichtlich ihrer Funktion, Eigenschaften,
mathematischen Beschreibung für statisches und dynamisches Verhalten, Anwendungsbereich und Kosten. Die
Studierenden können in bestehenden Messanordnungen die eingesetzten Prinzipien erkennen und
entsprechend bewerten. Die Studierenden sind fähig, Aufgaben der elektrischen Messung nichtelektrischer
Größen zu analysieren, geeignete Messverfahren zur Lösung der Messaufgaben auszuwählen, Quellen von
Messabweichungen zu erkennen und den Weg der Ermittlung der Messunsicherheit mathematisch zu
formulieren und bis zum vollständigen Messergebnis zu gehen.
Mit der Lehrveranstaltung erwerben die Studierenden zu etwa 60% Fachkompetenz. Die verbleibenden 40%
verteilen sich mit variierenden Anteilen auf Methoden- und Systemkompetenz. Sozialkompetenz erwächst aus
praktischen Beispielen in den Lehrveranstaltungen und der Gruppenarbeit im Praktikum.
Literatur
Die Lehrmaterialien enthalten ein aktuelles Literaturverzeichnis.
1. Alfred Böge (Hrsg.): Handbuch Maschinenbau. Vieweg. ISBN 3-486-25712-9





Art der Notengebung: Generierte Noten
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2. Hans-Juergen Gevatter (Hrsg.): Automatisierungstechnik 1: Mess- und Sensortechnik. Springer. ISBN3-540-
66883-7
3. Tilo Pfeifer: Fertigungsmesstechnik. Oldenbourg. ISBN 3-528-05053-5
Detailangaben zum Abschluss





Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
Master Regenerative Energietechnik 2011
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2009
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2009 Vertiefung MB
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2010
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2010 Vertiefung MB
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2011
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2011 Vertiefung MB
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Angewandte Funktionsgruppen
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
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Medienformen
Tafelarbeit, Overhead-Folien, Power-Point Dateien Literaturhinweise
Vorlesung: Transistor als Schalter, Aufbau und Funktion von Grundgattern, Kombinatorische Schaltungen,
Aufbau und Funktion von Triggern, Sequentielle Schaltungen, Struktur von Mikrorechnern,
Leistungsbauelemente, Grundschaltungen von Leistungsstellgliedern mit Transistoren, Selbstgeführte
Stromrichter, Netzgeführte Stromrichter (Übersicht)
Inhalt
Vorkenntnisse
Vorkenntnisse aus dem Grund- und Hauptstudium, insbesondere Physik, Elektrotechnik, Elektronik und
Numerischer Mathematik
Lernergebnisse / Kompetenzen
Die Studierenden erwerben Kenntnisse zu digitalen Schaltungen mit dem Ziel der Analyse und Synthese von
Schaltungen sowie dem Aufbau komplexer Schaltungssysteme unter Berücksichtigung der besonderen
Anforderungen der Mechatronik. Sie kennen Aufbau, Wirkungsweise und Eigenschaften elektronischer
Leistungsstellglieder. Sie sind in der Lage, verschiedene leistungselektronische Stellglieder zu analysieren, zu
bewerten und hinsichtlich ihrer Eignung für spezielle Anwendungen einzuschätzen und auszuwählen sowie auch
an bestimmte Anwendungen anzupassen. In der Vorlesung wird vorwiegend Fach- und Systemkompetenz, in
der Übung Methoden- und Sozialkompetenz vermittelt.
Literatur
Seifahrt: Digitale Schaltungen, Verlag Technik Berlin Kühn: Handbuch TTL-und CMOS-Schaltkreise, Verlag
Technik Berlin Koß; Reinhold: Lehr und Übungsbuch Elektronik Jäger, R.; Stein, E.: Leistungselektronik,
Fachbuchverlag Leipzig 1998 Grundlagen und Anwendungen. VDE Verlag Berlin 2000 Hagmann, G.:
Leistungselektronik, systematische Darstellung und Anwendungen in der elektrischen Antriebstechnik, Aula-
Verlag Wiesbaden 1998 Kümmel, F.: Leistungsstellglieder. VDI Verlag Berlin 1986 Kallenbach, E.; Bögelsack, G.
u.a.: Gerätetechnische Antriebe. Verlag Technik Berlin 1991





Art der Notengebung: Gestufte Noten
Detailangaben zum Abschluss
verwendet in folgenden Studiengängen:
Bachelor Mechatronik 2008
Bachelor Mechatronik 2013
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Elektrotechnik 2013 Vertiefung
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
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Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für
berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Die Studierenden sind in der Lage, die Struktur komplexer mechanischer und informationstechnischer Systeme
zu analysieren, Modelle für MKS-Systeme und Regelungen aufzustellen und diese mit geeigneten Software-
Werkzeugen zu simulieren.
Modulnummer:






Vorraussetzungen für die Teilnahme
Fachprüfung/Modulprüfung generiertModulabschluss:
Detailangaben zum Abschluss
Seite 13 von 33
Systemanalyse
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Modul:
Mehrkörperdynamik
ACHTUNG: Fach bzw. Modul wird nicht mehr angeboten!
WintersemesterTurnus:
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Medienformen
Vorlesungen mittels überwiegender Nutzung der Tafel unter Verwendung von PowerPoint-Präsen-ta-tionen
(animiert, Video) und Folien
    1.  Begriff Mehrkörpersystem (MKS), Beispiele, Klasseneinteilung
    2.  Kinematik von MKS (Euler-Winkel)
    3.  Prinzip von D’Alembert
    4.  Lagrange Gleichungen 2. Art
    5.  Grundlagen der Schwingungstechnik
Inhalt
Vorkenntnisse
Grundkenntnisse aus den Fächern Mathematik, Physik und Technische Mechanik
Lernergebnisse / Kompetenzen
<p></p> <p><span style="font-size: 12.0pt; mso-bidi-font-size: 10.0pt; font-family: &aposTimes New
Roman&apos,&aposserif&apos; mso-fareast-font-family: &aposTimes New Roman&apos; mso-ansi-language:
DE; mso-fareast-language: DE; mso-bidi-language: AR-SA;">Die auf die Vermittlung von Fach- und
Methodenkompetenz ausgerichtete Lehrveranstaltung bildet eine Bindeglied zwischen eher theoretisch
orientierten Disziplinen des Maschinenbaus, der Mechatronik sowie der Informatik und den angewandten
Disziplinen. Viel theoretisches Wissen wird praktisch erlebbar. Die Studierenden erhalten einen &Uuml;berblick
&uuml;ber Grundlagen der Analytischen Mechanik und wenden das erworbene Wissen an Beispielen aus der
Robotik und Schwingungstechnik an. Der Abstraktionsprozess vom realen technischen System &uuml;ber das
mechanische Modell zur mathematischen L&ouml;sung wird in der Robotik besonders deutlich. </span></p>
Literatur
Ardema: Analytical Dynamics
Fischer/Stephan: Prinzipien und Methoden der Dynamik
Magnus: Schwingungen





Art der Notengebung: Gestufte Noten
Detailangaben zum Abschluss
verwendet in folgenden Studiengängen:
Bachelor Mechatronik 2008
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Elektrotechnik 2008 Vertiefung
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
Bachelor Technische Kybernetik und Systemtheorie 2010
Master Mathematik und Wirtschaftsmathematik 2008
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Systemanalyse
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Modul:
Regelungs- und Systemtechnik 2
ACHTUNG: Fach bzw. Modul wird nicht mehr angeboten!
WintersemesterTurnus:
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Medienformen
Die Konzepte werden während der Vorlesung an der Tafel entwickelt. Über Beamer steht ergänzend das Skript
mit Beispielen und Zusammenfassungen zur Verfügung. Zur Veranschaulichung werden numerische
Simulationen gezeigt. Das Skript kann im Copyshop erworben oder im PDF-Format frei herunter geladen
werden. Auf der Vorlesungs-Webseite finden sich weiterhin aktuelle Informationen, Übungsaufgaben und
Unterlagen zur Prüfungsvorbereitung.
Die im Rahmen der „Regelungs- und Systemtechnik 1“ erworbenen Methoden zur Beschreibung, Analyse und
Regelung dynamischer Systeme werden um die Betrachtung im Zustandsraum erweitert. Diese Darstellung
ermöglicht eine systematische Analyse der Systemeigenschaften (wie Stabilität, Steuer- und Beobachtbarkeit)
sowie den Entwurf von Regelungen. Eine lineare Zustandsrückführung erlaubt es, die Eigenwerte des geregelten
Systems für eine steuerbare Strecke frei vorzugeben und so eine gewünschte Dynamik einzustellen. Der
Beobachter wird eingeführt,  um den vollständigen Streckenzustand auf Basis der messbaren Größen zu
schätzen. Auch der Beobachter kann durch Eigenwertvorgabe entworfen werden.
Die Regelkreisstruktur wird erweitert, um Führungs- und Störgrößen berücksichtigen zu können. Insbesondere
für die Regelung mechatronischer Systeme ist eine Mehrgrößen-Regelung erforderlich. Dazu wird der Entwurf
durch Ein-/Ausgangsentkopplung mit einer Folgeregelung eingeführt.
Die Methodik im Zustandsraum wird schließlich auf zeitdiskrete Systeme übertragen, da diese Darstellung
besonders geeignet ist für die Implementierung auf digitalen Prozessoren oder Controllern.
Die Vorlesung gliedert sich in folgende Kapitel:
    1.  Systemdarstellung im Zustandsraum
    2.  Analyse von Systemeigenschaften
    3.  Reglerentwurf durch Eigenwertvorgabe
    4.  Beobachtung nicht direkt messbarer Zustände
    5.  Erweiterungen der Regelstruktur
    6.  Mehrgrößen-Regelung
    7.  Zeitdiskrete Systeme
Inhalt
Vorkenntnisse
Vorausgesetzt wird der erfolgreiche Abschluss des Moduls „Regelungs- und Systemtechnik 1“.
Lernergebnisse / Kompetenzen
Die Studierenden können für ein lineares dynamisches System eine Zustandsraum-Darstellung aufstellen oder
eine andere Systembeschreibung (wie Übertragungsfunktion oder Blockschaltbild) dahin überführen. Auf dieser
Basis können Sie die Systemeigenschaften (Stabilität, Steuer- und Beobachtbarkeit) ermitteln, eine lineare
Zustandsrückführung sowie einen Beobachter durch Eigenwertvorgabe entwerfen.
Diese zentralen Methoden der Behandlung von dynamischen Systemen im Zustandsraum werden um weitere
Bausteine ergänzt (z.B. Störbeobachter, Störkompensation, Entwurf auf Entkopplung, Trajektorienfolgeregelung,
Überführung und Entwurf im Zeitdiskreten), die von den  Studierenden je nach Aufgabenstellung zu einer
geeigneten Gesamtregelung kombiniert werden können.
Literatur
    •  Föllinger, O.: Regelungstechnik, 11. Auflage, Hüthig, 2012.
3Leistungspunkte: Workload (h):90 68Anteil Selbststudium (h): SWS:2.0
Pflichtfach
Fakultät für Informatik und Automatisierung
Pflichtkennz.:
2211Fachgebiet:
Art der Notengebung: Gestufte Noten
V S P V S P V S P V S P V S P V S P
8.FS 9.FS 10.FS
V S P V S P V S P
Seite 15 von 33
    •  Lunze, J.: Regelungstechnik 2 – Mehrgrößensysteme, Digitale Regelung, Springer, 7. Auflage, 2013.
    •  Lunze, J.: Automatisierungstechnik – Methoden für die Überwachung und Steuerung kontinuierlicher und
ereignisdiskreter Systeme, Springer, 3. Auflage, 2012.
    •  Abel, D und Bollig, A.: Rapid Control Prototyping, Springer, 2006.
Detailangaben zum Abschluss
verwendet in folgenden Studiengängen:
Bachelor Mechatronik 2008
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Elektrotechnik 2008 Vertiefung
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
Master Biomedizinische Technik 2009
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Systemanalyse
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Modul:
Simulation heterogener Systeme 1
ACHTUNG: Fach bzw. Modul wird nicht mehr angeboten!
SommersemesterTurnus:














1.FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS
Medienformen
Lehrblätter, Aufgabenstellungen zur Übung
Vorlesung: Grundlagen der Simulation, Simulation mit Simulationswerkzeugen, Simulationsmodelle, Numerische
Integrationsverfahren, Modellbildung heterogener Systeme (Schwerpunkt komplexe Antriebssysteme), Hinweise
zur Arbeit mit MATLAB/SIMULINK. Übung, derzeitige Simulationsaufgaben: Nichtlineare mathematische oder
physikalische Probleme (Füllstands-Simulation), Untersuchung eines nichtlinearen mechanischen Systems
(gedämpftes Kreispendel), Elektrischer Schwingkreis und mechanisches Feder-Masse-Dämpfersystem,
Geregeltes Gleichstrommotor-Antriebssystem (Kaskadenregelung), Zustandsregelung eines
Präzisionsantriebssystems (kontinuierlich und zeitdiskret einschließlich Reglerdimensionierung mittels
Polvorgabe und Riccati), Modellbidung und Simulation eines Schrittmotor-Antriebssystems.
Inhalt
Vorkenntnisse
Vorkenntnisse aus dem Grund- und Hauptstudium, insbesondere Mathematik, Physik, Technische Mechanik,
Elektrotechnik, Elektronik, Regelungstechnik
Lernergebnisse / Kompetenzen
Die Studierenden sind in der Lagen, Modellbildung und Simulationen zum effektiven Entwurf heterogener
Systeme durchzuführen.
Literatur
Fasol, K. H. u.a.: Simulation in der Regelungstechnik. Springer-Verlag 1990 Bossel, H.: Modellbildung und
Simulation. Vieweg Verlag 1992 Scherf, H. E.: Modellbildung und Simulation dynamischer Systeme. Oldenbour
Verlag München, Wien 2003 Föllinger, O.: Regelungstechnik. Heidelberg, Hüthig Verlag 1984 Leonard, W.:
Regelung elektrischer Antriebe. Springer Verlag 2000 Schönfeld, R.: Digitale Regelung elektrischer Antriebe.
Hüthig Verlag 1990 Pelz, G.: Modellierung und Simulation mechatronischer Systeme, Hüthig 2001 Hoffmann, J.:
MATLAB und SIMULINK-Beispielorientierte Einführung in die Simulation dynamischer Systeme. Addison Wesley
Longman Verlag 1998
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Detailangaben zum Abschluss
verwendet in folgenden Studiengängen:
Bachelor Mechatronik 2008
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Elektrotechnik 2008 Vertiefung
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
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Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für
berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Die Studierenden kennen energie- und informationswandelde Elemente der Mikro- und Makroweld und deren
Herstellung. Sie kennen Berechnungsmodelle und können diese in Analyse- und Entwurfsaufgaben anwenden.
Sie können die Eignung der unterschiedlichen Energiewandler für integrierte bzw. modularisierte Systeme in
komplexen mechatronischen Systemen bestimmen und gewünschte und ungewünschte Wechselwirkungen
erkennen.
Modulnummer:






Vorraussetzungen für die Teilnahme
Fachprüfung/Modulprüfung generiertModulabschluss:
Detailangaben zum Abschluss
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Elektromechanische Systeme
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Modul:
Elektrische Motoren und Aktoren
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Medienformen
Lehrblätter, Praktikumsanleitungen, Seminaraufgaben mit Lösungen
Vorlesung: Magnetfeldberechnung, Prinzipien der elektromagnetischen Energiewandlung, Elektromagnete,
Gleichstrommagnete, Elektromagnetische Schrittmotoren, Gleichstrommotoren, Wechselstrommotoren,
Piezoanktoren und weitere intelligente Aktoren, Erwärmung von Antriebselementen. Seminar:
Magnetfeldberechnung, Magnetkraft und Energie, Dynamik von Elektromagneten, Schrittmotoren,






Die StudentInnen erhalten einen Überblick über unterschiedliche Klassen von Antrieben und sind in der Lage,
diese für gegebene Aufgabenstellungen auszuwählen und auszulegen (synthetisieren).
Literatur
Kallenbach, E. et al.: Elektromagnete. Teubner Verlag Stuttgart 2003 (2. Auflage) Stölting, H.-D.; Kallenbach, E.
Handbuch Elektrische Kleinantriebe. Hanser Verlag München Wien 2001 Jendritza, D.J. u.a.: Technischer
Einsatz Neuer Aktoren. expert-Verlag 1995 VEM-Handbuch.: Die Technik elektrischer Antriebe, Grundlagen. 8.
Auflage, Verlag Technik Berlin 1986 Schönfeld, R.: Elektrische Antriebe. Springer Verlag 1995





Art der Notengebung: Generierte Noten
Detailangaben zum Abschluss
verwendet in folgenden Studiengängen:
Bachelor Mechatronik 2008
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Elektrotechnik 2008 Vertiefung
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
Bachelor Technische Kybernetik und Systemtheorie 2010
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Elektromechanische Systeme
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
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Medienformen
Präsentation & Tafel
Foliensatz der Präsentation (kein vollständiges Skript!)
Das Prinzip der Skalierung
Skalierung physikalischer Gesetze
- Anwendung des Skalierungsfaktors
Skalierung von Materialeigenschaften
- Mikro- und Nanokristallinität
- Rand- und Oberflächeneffekte
Systemeinflüsse
- systemische Betrachtungen an ausgewählten Beispielen
Materialien der Dünnschichttechnik und ihre Eigenschaften
- Silicium als mechanisches Material
- Leitende, isolierende und halbleitende Dünnschichten
Grundlagen der Dünnschichttechnik
- Reinraumtechnik













Gute Kenntnisse der Physik
Lernergebnisse / Kompetenzen
Die Studierenden sind in der Lage die Mikrosystemtechnik in die Technologien der Mechatronik und des
Maschinenbaus einzuordnen. Sie analysieren und bewerten Fertigungsprozesse und sind in der Lage, einfache
Prozessabläufe selbst aufzustellen.
Sie können selbständig die Systemskalierung eines technischen Systems ermitteln. Sie können gegebene
Anwendungsbeispiele einordnen und neue Applikationen daraus gezielt synthetisieren.
Literatur
G. Gerlach, W. Dötzel: Einführung in die Mikrosystemtechnik - Ein Kursbuch für Studierende, Hanser-Verlag
2006 (auch in Englisch verfügbar als "Introduction to Miicrosystem Technology", Wiley 2008)
M. Elwenspoek, H.V. Jansen "Silicon Micromachining", Cambridge Univ. Press 1998;
W.Menz, P.Bley "Mikrosystemtechnik für Ingenieure", VCH-Verlag Weinheim 1993
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Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Elektrotechnik 2008 Vertiefung
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
Bachelor Technische Physik 2011
Master Micro- and Nanotechnologies 2013
Master Optische Systemtechnik/Optronik 2014




Master Wirtschaftsingenieurwesen 2009 Vertiefung MB
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2010
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2010 Vertiefung MB
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2011 Vertiefung MB
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Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für
berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Die Studierenden erweitern bei der Entwicklung neuer Geräte und Maschinen ihren Blick von der reinen
Hauptfunktion auf weiteren Aspekte: die ergonomische Gestaltung der Mensch-Maschine-Schnittstelle mit dem
Ziel einer optimalen Bedienbarkeit; Qualitätsmanagement im Entwurfs- und Produktionsprozess
Modulnummer:






Vorraussetzungen für die Teilnahme
Fachprüfung/Modulprüfung generiertModulabschluss:
Detailangaben zum Abschluss
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Entwurf
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
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Medienformen
begleitendes Lehrmaterial, Skript
1. Mensch und Arbeit 2. Der Leistungsbegriff in der Ergonomie - physiologische und psychologische Grundlagen
3. Gestaltung der Arbeitsumgebung 4. Arbeitsplatzgestaltung 5. Bildschirmarbeit – Hardwareergonomie 6.
Arbeitsschutz und Arbeitssicherheit 7. Grundlagen der Zeitplanung
Inhalt
Vorkenntnisse
naturwiss., techn. und Informatik-Grundkenntnisse
Lernergebnisse / Kompetenzen
Die Studierenden verstehen den Leistungsbegriff in der Ergonomie. Sie sind in der Lage, Arbeitsplätze
ergonomisch zu bewerten. Die Studierenden sind fähig, notwendige zusätzliche Fachkompetenzen bei der
Entwurfs- und Konstruktionsarbeit hinzuzuziehen.
Literatur
Luczak: Arbeitswissenschaft, Springer-Verlag 1998 Schmidtke, H.: Ergonomie.-3. Neu bearbeitete und erweiterte
Auflage, Hanser Verlag, München, 1993 Bullinger, H.-J.: Ergonomie - Produkt- und Arbeitsplatzgestaltung.-B.B.
Teubner-Verlag, Stuttgart, 1994
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Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Elektrotechnik 2008 Vertiefung
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2009
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2009 Vertiefung MB
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2010
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2010 Vertiefung MB
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2011 Vertiefung MB
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Entwurf
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Modul:
Qualitätssicherung
ACHTUNG: Fach bzw. Modul wird nicht mehr angeboten!
SommersemesterTurnus:
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Medienformen
Tafel, Overhead-Projektor (Transparentfolien), Beamer-Präsentation, Videofilme, Lehrbücher
- Grundlagen des Qualitätsmanagements - ISO 9000 Normenfamilie, Branchennormen - Übersicht Werkzeuge
des Qualitätsmanagements - Zertifizierung und Auditierung - Stichprobenprüfung - Qualitätsregelkartentechnik
Inhalt
Vorkenntnisse
wünschenswert: Kenntnisse zur Wahrscheinlichkeitsrechnung und mathematischen Statistik
Lernergebnisse / Kompetenzen
Die Studierenden sollen Fähigkeiten, Fertigkeiten und Können auf dem Gebiet des Qualitätsmanagements und
zu den Werkzeugen des Qualitätsmanagements erwerben. Insbesondere zu QM-Systemen soll
Systemkompetenz erworben werden. Fachkompetenzen zu einzelnen Tools des QM sollen durch praktische
Beispiele vermittelt werden. Bei der Vermittlung von Methoden des QM werden auch Sozialkompetenzen
erarbeitet. Die Studierenden - verfügen über die Grundlagen des Qualitätsmanagements wie bspw. Normen und
Anforderungen an QM-Systeme, Branchenspezifische Anforderungen, kennen den Aufbau von QM-Systemen
und beherrschen den Ablauf einer Zertifizierung und eines Audits - haben eine systematische Übersicht zu den
Methoden und Werkzeugen des Qualitätsmanagements - lernen ausgewählte Werkzeuge des QM kennen,
bspw. statistische Prozessregelung (SPC) und Annahmestichprobenprüfung
Literatur
Linß, G.: Qualitätsmanagement für Ingenieure (Fachbuchverlag Leipzig 2005) Linß, G.: Training
Qualitätsmanagement (Fachbuchverlag Leipzig 2004) Linß, G.: Statistiktraining Qualitätsmanagement
(Fachbuchverlag Leipzig 2005)
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Bachelor Optische Systemtechnik/Optronik 2013
Bachelor Optronik 2008
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Elektrotechnik 2008 Vertiefung
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
Master Regenerative Energietechnik 2011
Master Regenerative Energietechnik 2013
Master Werkstoffwissenschaft 2013
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2013 Vertiefung MB
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2014 Vertiefung MB
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2015 Vertiefung MB
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Master Wirtschaftsingenieurwesen 2018 Vertiefung MB
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Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für
berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Die Studierenden lernen Funktionskomponenten technischer Systeme aus sehr unterschiedlichen Domänen
kennen, verstehen deren Wirkungsweise und können sie in heterogenen technischen Systeme einsetzen. Sie
sind in der Lage, einfache Modelle zu Analyse- und Synthesezwecken aufzustellen und zu berechnen.
Modulnummer:






Vorraussetzungen für die Teilnahme
Fachprüfung/Modulprüfung generiertModulabschluss:
Detailangaben zum Abschluss
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Funktionskomponenten
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Modul:
Technische Optik 1 und Lichttechnik 1
SommersemesterTurnus:
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Medienformen
Daten-Projektion, Folien, Tafel Vorlesungsskript, Demonstrationen
Geometrische Optik, Modelle für Abbildungen, kollineare Abbildung, Grundlagen optischer Instrumente.
Lichttechnische und strahlungstechnische Grundgrößen, Grundgesetze, lichttechnische Eigenschaften von




Gute Mathematik und Physik Grundkenntnisse
Lernergebnisse / Kompetenzen
Die Studierenden erlernen die Grundlagen der optischen Abbildung auf der Basis der geometrischen Optik. Die
Studierenden sind in der Lage optische Abbildungssysteme in ihrer Funktionsweise zu verstehen, zu analysieren
und zu bewerten. Auf der Basis des kollinearen Modells können Sie einfache Systeme modellieren und
dimensionieren. Der Studierende kann lichttechnische Probleme analysieren und entsprechende Berechnungen
durchführen. Der Studierende hat Fachwissen zur Lichterzeugung und kann Lichtquellen hinsichtlich ihrer
Eigenschaften bewerten und für gegebene Problemstellungen auswählen. Der Studierende hat Fachwissen zur
Lichtmessungen und zu optischen Sensoren. In Vorlesungen und Übungen wird Fach-, Methoden- und
Systemkompetenz vermittelt.
Literatur
W. Richter: Technische Optik 1, Vorlesungsskript TU Ilmenau. H. Haferkorn: Optik, 4. Auflage, Wiley-VCH 2002.
E. Hecht: Optik, Oldenbourg, 2001. D. Gall: Grundlagen der Lichttechnik - Kompendium, Pflaum Verlag 2004,
ISBN 3-7905-0923-X
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Bachelor Optische Systemtechnik/Optronik 2013
Bachelor Optronik 2008
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Elektrotechnik 2008 Vertiefung





Master Wirtschaftsingenieurwesen 2009 Vertiefung MB
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2010
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Master Wirtschaftsingenieurwesen 2010 Vertiefung MB
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2011 Vertiefung MB
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Funktionskomponenten
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
Metalltechnik 2008 Vertiefung MR
Modul:
Grundlagen der Biomechatronik
ACHTUNG: Fach bzw. Modul wird nicht mehr angeboten!
WintersemesterTurnus:
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Medienformen
    •  Vorlesung mit Nutzung aller gängigen Medien und Vorführung von Beispielsystemen
    •  Gemeinsame Bearbeitung einer wissenschaftlichen Fragestellung unter Einsatz aller notwendigen
theoretischen und expermentellen Mittel
Biomechatronik als integratives Gebiet zwischen Mechanik, Mikrosystemtechnik, Informatik und Biologie
Grundlagen der Bionik als ingenieurseitige Entwicklungsmethode zur Konstruktion komplexer Systeme
Einführung in die biowissenschaftliche Terminologie
Spezifik der Organismen und anderer Biosysteme in ihrer technikadäquaten Modellierung der strukturell-
funktionellen Beziehungen
Bionische Anregungen bei der Applikation in Biosystemen an Beispielen: Aktuatorikund Manipulatorik, Sensorik,
Prothetik, relevante Bezüge zur Funktionellen Anatomie und Biomechanik Integration von Mechanik,
Mikrosystemtechnik, Informatik und Biologie, Methoden der Bionik
Relevante biowissenschaftliche und anatomische Grundlagen und bionische Übertragungen beim Einsatz
mechatronischer Systeme an Beispielen aus der Medizintechnik
Grundüberlegungen und Beispiele zur Biologisch inspirierten Robotik
Das Erarbeiten der Inhalte erfolgt auch durch eigenes Bearbeiten ausgewählter wissenschaftlicher




    •  Abiturwissen Biologie und Chemie
    •  Kenntnisse der Technischen Mechanik aus Ba MTR
Lernergebnisse / Kompetenzen
Die Studenten können Arbeitsbeispiele der Biomechatronik benennen und die Fachzuordnung begründen. Sie
sind in der Lage, biomechatronische Lösungsansätze für technische Probleme zu entwickeln und können die
Arbeitsgegenstände der Biomechatronik in Relation zu jenen der Biomedizinischen Technik einordnen. Die
Studenten besitzen Fach- und Sozialkompetenz zur wissenschaftlichen Zusammenarbeit mit
Lebenswissenschaftlern. Die Grundprinzipien der relevanten Terminologiebildung sind ihnen geläufig. Weiterhin
kennen die Studenten die Grundkonzepte der Funktionellen Morphologie und der Bionik. Sie wenden bei
technischen Entwicklungsaufgaben die Prinzipien der Biologischen Inspiration und der biologischen
Analogiesuche (in Erweiterung der VDI- 2206 auf VDI 6220) an.
Literatur
    •  Themenspezifisches Begleitmaterial über Moodle
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verwendet in folgenden Studiengängen:
Bachelor Mechatronik 2013
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Elektrotechnik 2008 Vertiefung
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Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
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Funktionskomponenten
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen -
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Medienformen
Folien, Anschauungsmaterial
Eigenschaften fluidischer Antriebstechnik Modellierung und Berechnung fluidischer Systeme Komponenten





Die Studierenden kennen alle wichtigen Komponenten fluidischer Systeme und können grundlegenden
Abschätzungen zu Drücken, Kräften und Stellzeiten von fluidischen Antriebssysteme treffen. Sie sind in der
Lage, den Einsatz fluidischer Systeme zu bewerten.
Literatur
Horst-W. Grollius: Grundlagen der Hydraulik, Fachbuchverl. Leipzig, 2008 Horst-W. Grollius: Grundlagen der
Pneumatik, Fachbuchverl. Leipzig, 2006 Hubertus Murrenhoff: Grundlagen der Fluidtechnik Teil 1 Hydraulik, Teil
2 Pneumatik, Shaker Verlag, Aachen, 2005, 2006 Holger Watter: Hydraulik und Pneumatik: Grundlagen und
Übungen - Anwendungen und Simulation, Vieweg, Wiesbaden, 2007 Dieter Will: Hydraulik: Grundlagen,
Komponenten, Schaltungen, Springer, Berlin, 2008
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verwendet in folgenden Studiengängen:
Bachelor Mechatronik 2008
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Elektrotechnik 2008 Vertiefung
Bachelor Polyvalenter Bachelor mit Lehramtsoption für berufsbildende Schulen - Metalltechnik 2008 Vertiefung
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K=Kompetenzfeld; M=Modul; P,L,U= Fach (Prüfung,Lehrveranstaltung,Unit)
